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Motivation und Kontext: Aufbau Galileo Testgebiete  
 
Galileo above 
Anwendungszentrum für bodengebundenen Verkehr 
 
Aufbau zweier Testgebiete: 
• railGATE (Wildenrath) 
Anwendungen im Schienenverkehr 
• automotiveGATE (Aldenhoven) 
Anwendungen im Straßenverkehr 
Quellen: Siemens, tim-online.nrw.de 
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Automotive Testing Center ATC nach 1. Bauphase 
automotiveGATE 
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Automotive-Initialprojekte GALILEO above: Übersicht 
Curve Speed Warning (CSW) 
Adaptive Front Lighting (AFL) 
Adaptive Cruise Control (ACC) 
Collision Avoidance (CAS) 
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Adaptive Front Lighting (AFL) 
Starr 
Mechanisch/Bordautonom 
Prädiktiv 
Einführung - MapMatching - Kalmanfilter - „HiL“-Tests - Zusammenfassung 
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Adaptive Cruise Control (ACC) 
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Sensorbereich 
Abstand (euklidisch) 
Entfernung (graphenbasiert) 
• Verwendung von GNSS-Information und C2C-
Kommunikation 
• Ausbau zu CACC (Cooperative Adaptive Cruise Control) 
• Nutzung von Fahrzeug-Daten vorderer Fahrzeuge über C2C-Kommunikation 
• Beitrag zur Kolonnenstabilität bei Gruppen von Fahrzeugen 
• Erweiterung des klassischen Sensorbereiches in engen 
Kurven, Kuppen, weite Entfernungen (Stauende) 
• Graphenbasierte Bestimmung der tatsächlichen 
Entfernung (Wegstrecke) zwischen zwei 
Fahrzeugen 
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Map-Matching: Einführung und Konzept 
• Aufgabe: Logische Zuordnung von Fahrzeugposition zu Karte 
• Problem:  
• Ungenauigkeit in Positionsmessung 
• Ungenauigkeiten in Karte 
  => Durch reine Positionsmessung nicht immer eindeutige Zuordnung möglich 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Ansatz: Aufzeichen einer Fahrzeugtrajektorie zum Abgleich mit Karte 
 => Ausschluss von falschen Positionen sowie Korrektur möglich 
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Extended Kalman-Filter 
• Aufgabe: Fusionierung der Daten aus GNSS-System und Fahrzeugsensorik für 
Trajektorienaufzeichnung 
 
• Basis: einfaches kinematisches Fahrzeugmodell 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
• Messgrößen: 
• Gierrate, Geschwindigkeit (Fahrzeug), ca. 50Hz 
• Position, Geschwindigkeit, Gierwinkel (GNSS), ca. 1Hz 
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Kalman-Filter: Zeitverzögerte Verfügbarkeit 
• Wesentliche Verzögerung durch Verarbeitung im Empfänger (hier Standard-GPS-
Empfänger) sowie Übertragung über serielle Schnittstelle als NMEA-String 
• Eigentlicher Messzeitpunkt wird durch TTL-Trigger übertragen 
• Berücksichtigung Zeitverzug über Ringpuffer im Kalmanfilter 
 
 
 
$GPRMC,094823,A,5047.4390,N,00603.6361,E,000.0,076.7,011210,000.3,W*69 
$GPGGA,094823,5047.4390,N,00603.6361,E,2,09,0.9,177.4,M,45.9,M,,*47 
$GPGSA,A,3,03,05,06,,16,18,21,29,30,31,,,1.6,0.9,1.3*39 
... 
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Beispielanimation Algorithmus (Messdaten) 
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Implementierung: Messaufbau im Fahrzeug 
• Eingangsdaten: 
• RS232/TTL: GPS-Receiver (Position, Orientierung,…) 
• CAN: Fahrzeugdaten (Geschwindigkeit, Gierrate,…) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
• Ausgangsdaten: 
• CAN: Steuersignale für Scheinwerfermodul (Schwenkwinkel, Statusinformationen) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
GALILEO
10011101
11010101
11000100
PAFS-Algorithmus, Quelle: Visteon 
Versuchtsträger: Ford Mondeo, Quelle: Ford 
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Darstellung Ergebnisse Mapmatching 
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Animation AFL 
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Zusammenfassung 
 
• automotiveGATE im Aldenhoven Testing Center ATC 
 
• Automotive-Initialprojekte GALILEO above 
 
• Echtzeitfähiger  Algorithmus für Anwendung in GNSS-basierten 
Fahrerassistenzsystemen 
 
• Implementierung AFL auf MicroAutobox und Test im realen Fahrzeug 
 
• Erste subjektive Eindrücke mit prädiktivem Kurvenlicht vielversprechend 
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Galileo above:  
Infrastruktur und ortungsbasierte Fahrzeugführung 
 
 
 
Vielen Dank für die Aufmerksamkeit! 
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